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Abstract
We have developed a trac robot which keeps a constant distance from a wall by use of a
sensory motor mapping by a ultrasonic sensor. We have observed the one dimensional trac
ow of robots which run on a circuit. Moreover each trac robots are controled by using the













































本実験 実車実験 [1] 比
コース半径 1.71[m] 50[m] 1:29.2




出力 rR を調整する式である．(2)式は (1)式によっ
て壁から離れ過ぎないように左側のモータの出力 rL
を調整する式である．













c; d 調整用パラメータ (15.0, 500.0)
表 2: 各記号の意味（感覚運動写像）
rR = (rmax   c)  tanh













るとき (sR  250) 直進する．sR < 250 のときロ
































xn(t) 時刻 tにおける n番めの車の座標
xn(t) 先行車との車頭距離
a 感応度 (1.0)





xn(t) = a fV (xn(t))  _xn(t)g (3)
_xn(t + h)のテイラー展開を 1次の項まで用いる
と (4)式が導出される．
_xn(t+ h)  _xn(t) + xn(t)  h (4)
(3)式を (4)式に代入することで (5)式が得られる．



















感覚運動写像で求めた rR，rL と (5)式で更新さ
れる _xn(t)の積を左右のモータの出力値 r0R，r0L と
した．(5)(6)式より ah < 1のとき _xn(t) < 1なので
r0R，r0L は rMAX 以下の値を取る． _xn(t)の値を rR，
rLにかけることで，先行車両との相対距離に応じた
モータ出力値を決定する．
r0R = _xn(t)  rR (7)














































































究で用いた 3種類の xneutral に対して線形安定性解
析を行った [2]．V 0(b)と a2 の値を比較することで得
られた解析結果を表 4に示す．なお，平均車間距離
b = 0:49[m]，感応度 a = 1:0 である．この解析結
果から xneutral = 280[mm]（図 5）及び xneutral =
600[mm]（図 7）は安定した交通流であると考えら





280[mm] 0:13 < a2 安定
500[mm] 0:71 > a2 不安定
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